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При расчете и проектировании плоских механизмов все более ш и­
рокое применение находят аналоговые вычислительные машины (A B M ). 
Существующие методы моделирования плоских механизмов рассм атри­
вались в основном применительно к механизмам II класса [3, 4, 5, 6]. 
О днако наряду  с механизмами II класса широкое распространение в 
практике получили механизмы III класса, моделирование которых на 
ABM не рассм атривалось раньше.
Рассмотрим  моделирование механизмов III класса методом, пред­
ложенным авторами в [3]. Это метод моделирования плоских м еханиз­
мов путем решения косоугольных треугольников с переменными д л и ­
нами сторон на АВМ. Преимущество его по сравнению с остальными 
методами в том, что с помощью этого метода можно моделировать плос­
кие механизмы любой структуры и сложности (с поворотом ведомых 
звеньев на 360° и т. д .). Кроме того, этот метод обеспечивает во всех 
случаях его применения устойчивость моделирующей системы, что в а ж ­
но при моделировании механизмов III класса.
Плоский механизм III класса вклю чает в себя трехповодковую 
группу, которая присоединяется к основному механизму своими повод­
ками [1]. Рассмотрим механизм III класса, составленный из трехповод­
ковой группы и механизма I класса (рис. 1). Особенностью п редлагае­
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мого метода моделирования такого механизма на ABM является геомет­
рическое разбиение его на два четырехзвенных механизма II класса с 
переменными длинами звеньев. Плоские четырехзвенные механизмы мо­
делируются отдельно методом решения косоугольных треугольников с 
переменными длинами сторон и связываются затем в единой системе 
координат.
Разбиваем  механизм (рис. 1) на два четырехзвенных плоских ме­
ханизма OABOf и О'BDE. ВО' — переменное звено четырехзвенника 
OABOf.
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Четырехзвенный механизм OABOf разбиваем на два косоугольных 
треугольника OAOf и ABO'.  Из треугольника ОАО' определяем АО' 
методом неявных функций [2] по формуле
A O r2- 0 A 2- O O /2+ 2 O A - O O r .sinq) =
Ia
где ц — коэффициент усиления следящего усилителя. Из уравнений п ро ­
екций ОАО' на оси координат определяем sin xF, CosxF.
OAcosq)—A O rcos\|) =  — ,
Ia
OA sincp+ AO's iny-OO'=  — .
Ia
Угол у находим из косоугольного треугольника ABO', считая, что 
длина звена ВО' известна,
B O ' 2 — A B 2 — A O ' 2 +  2 A B - A O ' ç . o s y  = .
V-
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П олож ение звена AB в системе координат определится углом
а = 1 8 0 ° — (ѵ + ф ).
Чтобы определить длину звена BOri нужно знать координаты точ­
ки В в новой системе координат х'о'у'.
Xb=OA  s in q )+ i4 ß s in a —OOr \ 
ув—ОА с о э ф + Л В с о э  а. 
хв — ОА э іпф+ A Q s i n y -  cos ф + c o s y  • s in гр]—0 0 ' ;  
уB =  OA cos ф+ A ß [ s i n  у • sin ф —cos y • cos ф].
Д л я  четырехзвенного механизма OfBDE из подобных соотношений 
при известных координатах точки В можем определить положение звень­
ев в системе координат, т. е. углы е, ß. Координаты точки С опреде­
ляю тся с помощью углов e и g. Д лин а OfC тогда будет равна
f о Z9 OfC
OrC2—X b — У в =  —— —- .
Так как  длина OfC на самом деле постоянна, то отслеж иваем ая р а з ­
ница используется для  формирования переменного OfB.
Блок-схема моделирования плоского механизма III класса приве­
дена на рис. 2. Особенностью схемы моделирования является  то, что 
она состоит из двух однотипных схем моделирования плоских четырех­
звенных механизмов. Это значительно облегчает унификацию, набор 
задачи  при моделировании механизмов такого класса.
В заключение можно сделать вывод о том, что моделирование сколь 
угодно сложных механизмов II и III классов возможно при условии их 
разбиения на плоские четырехзвенные механизмы. М етод м оделирова­
ния плоских механизмов путем решения косоугольных треугольников 
с переменными длинами сторон, использованный при моделировании 
плоских механизмов III класса, является  общим методом, применение 
которого не зависит от класса и сложности механизма.
Применение аналоговых вычислительных машин для моделирова­
ния плоских механизмов II и III классов значительно облегчит расчет 
и конструирование механизмов.
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